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表 1ー 1 果実類の栽培面積1) (単位:ha) 
作物名 作付時期 栽培面積
トマト 冬春 3，810 
夏秋 1，400 
ナス 冬春 1，840 
夏秋 17，000 
キュウリ 冬春 5，230 
夏秋 17 ，600 






表 }-2 果実類の収穫量1) (単位:t) 
作物名 作付時期 収穫量
トマト 冬春 309，300 
夏秋 507，000 
ナス 冬春 150，800 
夏秋 442，700 
キュウリ 冬春 448，700 
夏秋 591，300 















































































































て，赤 (R)，緑 (G)，青 (8)の信号の中から2色の各成分比 (R/( 





















第2章 3色分解を利用した果実と茎葉等の識別 14 ) 
果実と茎葉等を識別するには，色または分光反射特性の速いと形状の遣い
等を利用するのが有効と考えられる。そこで本章では，市販のカヲー子レピ
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リの調整を行う。その後，赤 (R)，緑 (G)，青 (B)それぞれに対応す
る画棄のAD変挽値の和 (S=R+G+B)とそれらの比率 (R'=R/S， 
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色に対応した数字
かんきつ類の果実の実験結果
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キュウリ〈青力節成5号)照度 4000 1 x 
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FI=2:E λ・Rrへ・TI入・Lλ・Sλ・ム入 (i=1，2) 
LI=LEλ・RI入・Tiλ・Lλ・Sλ・ムλ (i=1，2) 
F 1:フィルタ iを通したときの果実に対するセンサの出力
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T :色温度 (K)
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図4-7 分光反射特性〈カキ〉
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試料 フィルタ 1 フィルタ 2 D 



























No.l 560 8 670 5 0.838 
No.2 530 8 680 5 0.836 
No.3 530 7 660 5 0.620 









試料 フィJレタ 1 フィルタ 2 D 
中心波長(nm) 半値幅(nm) 中心波長(nm) 半値幅(nm)
No.l 550 16 880 5 0.466 
No.2 550 18 900 5 0.602 




試料 フィルタ 1 フィ)1，...タ 2 D 
中心波長(nm) 半値幅(nm) 中心波長(nm) 半値幅(nm)
No.l 560 B 700 5 0.383 
No.2 550 9 700 5 0.550 


















試料 フィルタ 1 フィJレタ 2 D 
中心波長(nm) 半値幅(nm) 中心波長(nm) 半値幅(nm)
果頂部 490 25 850 5 0.348 
中央部 650 21 870 5 0.407 




試料 フィlレタ 1 フィルタ 2 D 
中心班長(nrn) 半値幅(nm) 中心波長(nm) 半値幅(nm)
果頂部 490 18 720 5 0.263 
中央部 650 14 720 5 0.254 
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ほぽ目盛り 1-4に， 1月8日開花の果実は目盛り 5-9に， 10月19日開花
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レンズ f)::8. 5mm 1:ハーフミラ 4:表面鏡
Fl:::: 1. 5 
レンズ2:f2=25mm 2:フィルタ 1 5:フィノレタ2
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図5-5 分光反射特性〈キュウリ〉
100 含 71<比
一一一一 1 % 
一一ー 5 % 
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口葉の裏 圃土塊 (1%) 
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